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三次元環境を移動可能な吸盤6脚ロボット :
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沖野誠 





In recent years, a lot of attention has been placed on the development of robots for maintenance and 
inspection of large buildings, searching for humans and collecting information in the event of a disaster. These 
robots are also expected to be used for search and rescue missions in the event of disasters. However, in such 
unknown complex environments, it is difficult to operate robots autonomously. In previous research, a robot 
capable of performing the above tasks was developed. In this study, we conduct experiments on pipes by 
improving the previous robot. robots. 



























従来機体(URARAKA III)を図 1 に示す[7]．このロボッ





























































このロボットは，3 節からなる体幹と 6 脚から構成さ
れる．各脚には 3 個のサーボモータと 1 個の吸盤が搭載
されている．脚は，壁に受動的に適応するための柔軟な

























































対する吸着メカニズムを図 6 に示す．図 6(a)の φ は自身
の柔軟関節と吸盤の両端を結ぶ円錐内であるため一定
であり，θは脚の動きに応じて変化する．そこで吸盤が







































































































































































図 15 の(a)タイルと木材からなる垂直壁，(b)直径 200 
mm と直径 200 mm のパイプを平行に並べた環境，(c)直
径 200 mm と直径 200 mm のパイプの間に 50 mm 空けた
環境，(d)直径 200 mm と直径 30 mm のパイプを平行に並
























(c) 50 mm の間隔がある直径 200 mm と直径 200 mm 
No.1 No.2 No.3
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